





















































































































































































































































































　　　　　　　　　　　　　　　く　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　く　　　　〃）（の＝fx〔t，　　　　　　　　　　　x④コP（t）　dt＋P（のゐT〔t，　 　　 　　　 　　　　　　　　　 　　　　　　　　　　x（の］dt
　　　　　　　　　－P①研E’，気切R－・（t）hx［t，気‘）コP（彦）dt＋9①Q（t）gT（t）dt
　　　　A　　　　　　　　　　　x（の＝κo
　　　　P（to）＝Po
where　fx，　hx　means　the　partial　derivative　via　x．　Then　the　filter　to　the　dynamical　system
（56）
（57）
（58）
　　　　　　　　　　　　（59）
　　　　　　　　　　　　（60）
　　　　　　　　　　　　（61）
（36）w th　the　obs r一
（78）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ADynamical　SysteM　Model　and　a　Filter　Simulatio皿
ved　process（37）reduced　to　the　following　filter　system．
　　　　蹟の＝f〔　　〈t，x（t）コdt＋P（t）　hTi，x［t，命④コr’1〔の・の一乃、〔t，2（，）コdtコ
　　　　4P①一fx〔・，鋤コP（・）・dt＋Pωゐ・［・．劾］dt
　　　　　　　　　－P（t）h，，xT　［t，2（，）］t－1　hl，x〔t，2（，）コP（の＋gQgT
　　　　A　　　　x（t。）＝屍
　　　　P（t。）・・　P。
where
　　　　A　　　　　　　　A　　　　　A　　　　　　A　　　　x（のT＝（x、（t），x、（t），x，（t），
　　　　　Afx［’，　x（の］＝
一A
r（り
0
0
0
Ax4（の，
　　　0
　　－k2
　　　0
　　　0
　　　0
Ax5（の）
　　　　0
　　　　0
　　　－fp
　　　　O
　　　　O
???? ??????
（62）
（63）
（64）
（65）
（66）
（67－1）
　　　　　r（・）－k・Cd…［・・t＋露（t）］　　　　　　　　　　　　（67－2）
　　　　　h・鹸’）コー2・（t）2・（t）＋1・（t）2，（t）＋z2，（t）　　　　　　　　　　（68）
　　　　h・x［t・　2（t）コー（・，2・（‘）＋2・（t），2，（t），2，（・），え）　　　　　　　　　　（69）
　　　　P（t）＝（1㍉ノ（t））・り＝1・2……5　　　　　　　　　　　　　　　　（70）
　　　　　　　　　　　　　　Piゴ（の＝Pンz（の
　　　　x・』（・・…x。・・・・・…x。・・・・…）　　　　　　　　　　　　　　　　（71）
　　　　P・＝（P・・i」）らゴ＝1・2……5　　　　　　　　　　　　　　　　（72）
　　　　　　　　　Po，　w＝Po，　n
and　g，（≧　are　already　defined　by　the　equation｛2e，・｛33，．
　　　　Now　we　reprcsent　the　simulation　of　f三lters　where　constant　values　are　assumed　as　fbllows．
　　　　A＝＝40・C＝1・d＝O・　1・k・・k・＝1・fP＝f・　・100，　G・－0・3，　Gp一σ・－0・5，∫＝100，　Z＝2．0，　glξ，：9・ρ・＝9・の
　　　　　　　　　＝1，　r＝0．l
Initial　conditions　are　provided　by　the　following　constants．
　　　　xo，1＝＝xo，2＝＝1，　xo，3＝1．5，　xo，4＝3．829，　xo，5＝0．　l
　　　　Xo，1＝x。，2＝Xo，　a＝x。，5＝0，　x。，4＝2，
　　　　Po．　tj：＝0（i＝ノ，　i，　ゴ＝：1．2・・・…　5），　Po，11＝：Po，22＝、Pb，33＝Po，55＝1．2，　P｛），“＝：L5．
And　another　numerical　experiment　is　given　when　xo，1＝1．2but　the　other　initial　values　and　cQnstants　are　tlle
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Th・apP・・xim・ti・n　m・d・in　numeri・al・al・u1・ti・n量s　sn・h・h・・d・：　O・OOI，　dx（彦）：x（・ゴ．、）一・（tゴ）．　dx（の
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The　receivcd　signa】（Observed　value）and　the　signal　mcssage（True　value）are　shown　in　Fig．2．　Two　kinds
・f・h・b・havi・・，　d・n…dby（1）・nd（2）・f　the　e・・im…d・・1・・盆（の（一ε（の）are　repre・en・・d，（1）d。n。・。、
the　estimate　to　the　case　of　xo，1＝1．2．（2）denotes　the　estimate　to　the　case　of　xo，1＝O．　But　the　amplitude　of
（2）is　very　small（the　ratio　of　the　estimated　values（2）to（1）is　lO－4）．　Obviously　it　is　recognized　that　the
estimated　values（1）and　also（2）pursuit　wcll　the　true　value　and　the　effects　of　the　initial　value　xo，　l　have
important　role　in　the　estimate　of　signal　message．　In　Fig．3，　the　variance　Pll（t）of　the　estimated　errorκ1（t）一
倉①is　showed　to　the　case　of　xo，1＝　1．2and　xo，1＝O　but　we　can　not　see　the　di£ference　between　the　two　cases，
Clearly　pl1（の　converges　tQ　zero　rapidly．
〔6〕　Conclusion
　　　　We　treated　here　the　filtering　or　cstimation　by　applying　the　state　estimate　mcthod　to　estimate　of　phase
modulated　random　signa豆message　in　a　transmission　system　with　multiplicative　and　additive　noises．　Then　it
was　understood　that　it　is　easy　to　obtain　the　numerical　solution　of　the　filter．　The　numerical　results　given　here
arc　very　interesting　bccausc　the　solutions　are　given　in　real　time．
　　　　In　this　paper　on】y　continuous　systems　are　discussed．　Since　the　continuity　is　not　essentiaHn　the　present
theory，　discrete　systems　can　also　be　treated　in　the　same　manner’
　　　　Finally　we　have　to　express　a　few　problems　which　might　arise，　First　the　dimensions　of　the　dynamical
systems　being　relatcd　to　a　general　transmission　systems　may　increase　when　the　system　becomes　large．　To　find
how　to　avoid　this　situation　is　very　important　problem．　Secondly　it　has　to　bc　noted　that　the　errors　of　the
numerical　calculation　by　computer　may　increase　depending　on　the　properties　of　the　random　signal　message，
and　bccause　of　this　the　diagonal　elements　of　the　estimate　error　covariance　may　become　negative．　The　ailswer
to　theses　questions　should　be　cleared　in　future．
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